
Commande par retour d’ état d’une planche à
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Résumé

Résumé :

Le problème traité –à notre connaissance non-résolu auparavant– illustre l’application de
l’approche par fonctions transverses à un système non-holonome sous-actionné (et non différentiellement
plat). La solution proposée permet de stabiliser pratiquement (par opposition à asympto-
tiquement) toute trajectoire de référence (position et orientation) dans le plan, réalisable ou
non, d’un skateboard motorisé.

Biographie :

Claude Samson est Directeur de Recherche l’INRIA et travaille actuellement au laboratoire
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etat (http://www.transversefunction.com/).
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